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(57) Abstract: The aim of the invention is to determine the actual position and/or actual orientation of a measuring appliance (4b). 
To this end, at least two reference points (2b 1 ) lying in a spatial segment (5') scanned by a laser beam are detected and measured in 
terms of the distance thereinbetween and the inclination angle thereof. The actual position of the measuring appliance (4b) can be 
deduced from the known positions of said reference points (2b') arranged in a detectable manner and the associated distances and 
inclination angle thereof. The detection, monitoring and measuring of the reference points is carried out by the measuring appliance 
(4b) in an automated manner, the measuring appliance (4b) and specifically embodied elements associated with the reference points 
(2b 1 ) forming a local positioning and/or orientation measuring system. The inventive method and corresponding devices enable 
measurements to be carried out in a problem-free and automated manner, even in areas that cannot be accessed by other measuring 
systems. 
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Veroflentlicht: 

— mit internationalem Recherchenbericht 
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(57) Zusammenfassung: Zur Bestimmung der Aktualposition und/oder Aktualorientierung eines Messgerates (4b) werden mindes- 
tens zwei in einem mit einem Laserstrahl abgetasteten Raumsegment (5') gelegene Referenzpunkte (2b') erfasst und hinsichtlich ihrer 
Entfernung und ihrem Neigungswinkel vermessen. Aus den bekannten Positionen dieser detektierbar gestalteten Referenzpunkte 
(2b') und den zugeordneten Entfernungen und Neigungswinkel kann die Aktualposition des Messgerates (4b) abgeleitet werden. 
Das Erfassen, Verfolgen und Vermessen der Referenzpunkte wird durch das Messgerat (4b) automatisiert vorgenommen, wobei das 
Messgerat (4b) und den Referenzpunkten (2b*) zugeordnete, speziell ausgebildete Elemente ein lokales Positionierungs- und/oder 
Orientierungsmesssystem bilden. Durch das erflndungsgemasse Verfahren und entsprechende Vorrichtungen k6nnen Messungen 
problemlos und automatisiert auch in flir andere Messsysteme unzuganglichen Bereichen durchgefuhrt werden. 



